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SPP Raumkognition

� Themen
� Raumwahrnehmung
� Raumreprä sentation
� Navigation

� Daten
� Dauer 1997-2003
� 14 Universitä ten
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SFB Transregio
�Spatial Cognition Research Center�
� Schwerpunkte
� Reprä sentation und rä umliches Schließ en

� Rä umliches Verhalten
� Prä sentation und Kommunikation

� Beteiligte Arbeitsgruppen
� Hamburg: Prof. Freksa, Prof. Habel

� Freiburg: Prof. Nebel, Prof. Burgard
� Bremen: Prof. Schlieder, Prof. Bateman, 

Prof. Krieg-Brü ckner

Hamburg
Bremen

Freiburg
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Sicherer Rollstuhl

Selbstlokalisation
in Routen

Selbstlokalisation
in Karten

Keine
Selbstlokalisation

S
te

ig
en

d
e 

A
u

to
n

o
m

ie

Elektro-Rollstuhl

Fahrassistent

Grund-
verhalten

Navigations-
assistent Light

Autonome
Navigation

Navigations-
assistent

Routenassistent 
Light

Routenassistent

Routen-
verfolgung

Sicherer Rollstuhl



Bremer Institut fü r Sichere Systeme 6

Universitä t Bremen

� Technische Daten
� Meyra Modell �Genius 1.522�

� 84 cm/s Hö chstgeschwindigkeit
� Kommunikation ü ber 2 serielle 

Schnittstellen

� Sensorik
� Interne Sensorik 

(Geschwindigkeit/Lenkeinschlag)

� 27 Ultraschallsensoren

� Rechnerausstattung
� Industrie-PC (Pentium III/600)
� QNX (Realzeit-Betriebssystem)

Sicherer Rollstuhl � Ausstattung
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Sicherer Rollstuhl � Motivation

Der Benutzer interagiert mit �sicherem Rollstuhl�

Fahrkommandovom Joystick

Ultraschalldaten

der Umgebung

Fahrkommando
Sicherheits-

modul

Sicherheits-
modul

Sicheres
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Sicherer Rollstuhl � Architektur
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Sicherer Rollstuhl � Module
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Sicherer Rollstuhl � Ultraschallsensorik

� Vorteile
� Klein

� Billig

� Nachteile
� Geringe Winkelauflö sung

� Gute Entfernungsgenauigkeit

� Spiegelreflektionen

� Cross-Talks
� Blindheit im Nahbereich
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Sicherer Rollstuhl �
�Statische� Feuersequenz
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Sicherer Rollstuhl �
�Statische� Feuersequenz (bewegt)



Bremer Institut fü r Sichere Systeme 13

Universitä t Bremen

Sicherer Rollstuhl � Hindernisdetektion

Belegtheit der Zelle
Noch nie gemessen

Frei
Hindernis vermutet
Hindernis bestä tigt

Belegtheit der Zelle
Noch nie gemessen

Frei
Hindernis vermutet
Hindernis bestä tigt

Alter der MessungAlter der Messung

Kollisionsgefahr!Kollisionsgefahr!
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Sicherer Rollstuhl - Ergebnisse
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Fahrassistent – Ausweichen


